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บทคดัยอ 
 

บทความน้ีนําเสนอการออกแบบและสรางเกาอ้ีรถเข็นไฟฟาสําหรับคนพิการท่ีสามารถควบคุมความเร็วไดแบบ

ปรับความกวางพัลสหรือพัลสวิดธมอดูเลชั่นท่ี 100% 80% 60% และ 40% ท่ีคาความเร็วสูงสุด และควบคุมการทํางาน

ดวยไมโครคอนโทรลเลอร ใหสามารถเคล่ือนท่ีและพาผูใชงานไปยังพ้ืนท่ีตางๆได ซึ่งรับคําส่ังมาจากผูใชงานโดยผานคัน

โยกบังคับ แลวสงตอไปยังไมโครคอนโทรลเลอร PIC16F877 เปนตัวควบคุมอีกทีหน่ึง ซึ่งใชภาษา PICBASICPRO ในการ

เขียนโปรแกรมควบคุมระบบท้ังหมด ซึ่งจากการทดสอบการทํางานของเกาอ้ีรถเข็นไฟฟาน้ี ไมโครคอนโทรลเลอรสามารถ

รับคําส่ังจากคันโยกบังคับมาประมวลผลและควบคุมการทํางานของเกาอ้ีรถเข็นไฟฟาไดทุกฟงกชัน อาทิเชน เดินหนา ถอย

หลัง หยุด เล้ียวขวา เล้ียวซาย แบบความเร็วนุมนวล ซึ่งเคล่ือนท่ีดวยความเร็วสูงสุด 1.59 เมตรตอวินาที และรับนํ้าหนักได

สูงสุด 120 กิโลกรัม ทําใหปลอดภัยและประหยัดแรงงานของผูใชงานไดอยางมาก 

คําสําคัญ: เกาอ้ีรถเข็นไฟฟา พัลสวิดธมอดเูลชั่น ไมโครคอนโทรลเลอร ความเร็วนุมนวล 
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A Design and Construction of Electric Wheelchair for Disabilities with Pulse Width Modulation    

    Speed Control 
 

Chaiporn addoddorn *

 

 

 

Abstract 
 

 This paper presents a design and construction of electric wheelchair for disabilities with pulse width 

modulation speed control. The speed can be set at 100% 80% 60% and 40% of full speed and controlled by a 

microcontroller which is able to move and take the user to another places. It obtains a command from the user 

via the controlling handle and sends this command pass through a microcontroller. This electric wheelchair 

use microcontroller PIC16F877 controlled by PICBASICPRO language for controlling the whole system. In the 

actual test, the microcontroller is able to receive the instruction from the controlling handle for processing and 

controlling all of the functions, for example, move forward, move backward, stop, turn right, turn left and also 

run in a soft speed. This electric wheelchair is able to move with 1.59 m/s of full speed and also receives the 

maximum weight of 120 kilograms. It is safe and very energy saving to user. 

Keywords: Electric wheelchair, pulse width modulation, microcontroller, soft speed. 
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1. บทนํา 

ปจจุบันเกาอ้ีรถเข็นเปนท่ีตองการอยางมาก

สําหรับคนพิการและผูสูงอายุ ซึ่งเกาอ้ีรถเข็นสามารถแบง

ออกไดเปน 2 ชนิด ไดแก เกาอ้ีรถเข็นดวยมือและเกาอ้ี

รถเข็นไฟฟา ซึ่งจะเห็นวาการขับเกาอ้ีรถเข็นดวยมือเปน

เวลานานๆ จะทําใหผูใชงานเกิดอาการบาดเจ็บท่ีขอมือ 

ขอศอก และไหลได ดังน้ัน เกาอ้ีรถเข็นไฟฟาจึงเปนท่ีนิยม

มากกวาและเพ่ิมมากขึ้นเร่ือยๆในสังคมสมัยใหม โดยท่ี

เกาอ้ีรถเข็นไฟฟาในสมัยกอนจะใชไบโพลารทรานซิสเตอร

เปนตัวขับมอเตอร แตเน่ืองจากไบโพลารทรานซิสเตอรมี

ความเชื่อถือไดต่ํา จึงไดมีการพัฒนาเพาเวอรมอสเฟท

ขึ้นมา เน่ืองจากเพาเวอรมอสเฟทมีความตานทานขณะ

นํากระแสต่ํากวาและทําการสวิตชิ่งไดดีกวา ทําใหมีความ

เชื่อถือไดสูงกวา และการใชวิธีพัลสวิดธมอดูเลชั่นเปนวิธีท่ี

ดีท่ีสุดสําหรับขับเพาเวอรมอสเฟท เพราะสามารถปองกัน

การลัดวงจรการนํากระแสในแนวดิ่งของเพาเวอรมอสเฟท

ไดเมื่อเปล่ียนทิศทางการทํางาน ในสวนวงจรควบคุมแต

กอนเราจะใชวงจรควบคุมแรงดันของอินเวอรเตอรโดยใช

เทคนิคของวงจรอนาลอกซึ่งเหตุผลหลักก็คือ เร่ืองของ

แบนวิดธและการควบคุมแบบอนาลอกจะใชไดดีในกรณี

อินเวอรเตอรขนาดเล็ก อยางไรก็ตามเทคนิคการควบคุม

แบบอนาลอกน้ีวงจรการออกแบบจะซับซอน ความเชื่อถือ

ไดต่ํา ไมยืดหยุน และราคาสูง แตในปจจุบันการพัฒนาท่ี

รวดเร็วในดานไมโครอิเล็กทรอนิกสและเทคโนโลยี VLSI 

เราจึงนําไมโครคอนโทรลเลอรมาใชควบคุมแทนเน่ืองจาก

มีการคํานวณท่ีรวดเร็ว โดยไมโครคอนโทรลเลอรสามารถ

กระทําคําส่ังไดมากกวาลานคําส่ังตอวินาที ซึ่งในการ

ประยุกตการทํางานตางๆ จะใช ไมโครคอนโทรลเลอร

แทนท่ีวงจรควบคุมแบบอนาลอกทําใหระบบมีเสถียรภาพ

สูงขึ้น นอกจากน้ีเมื่อตองการเปล่ียนระบบควบคุมใหมก็

สามารถทําไดโดยการสรางท่ีซอฟทแวรทําใหเกาอ้ีรถเข็น

ไฟฟาแตละลักษณะเขากันไดกับระบบควบคุมเดิมโดยไม

ตองเปล่ียนฮารดแวรใหม  ดังน้ัน  ไมโครคอนโทรลเลอรจึง

ถูกนํามาแทนท่ีวงจรควบคุมทางฮารดแวรท่ีซับซอนดวย 

ROM ซอฟทแวร ทําใหวงจรควบคุมมีความเชื่อถือได

สูงขึ้น มีความยืดหยุน และราคาต่ําลง  

 2. ทฤษฎีและหลักการ 

2.1 การมอดูเลตความกวางพัลส 
พ้ืนฐานความสําคัญของวงจรขยายแบบวิธีการ

สวิตช คือ การมอดูเลตความกวางพัลสโดยคาเฉล่ียของ

คล่ืนตางๆหาไดจากพ้ืนท่ีท่ีไดในหน่ึงคาบเวลาตอเวลาท่ีใช

ในหน่ึงคาบเวลา ดังแสดงในรูปท่ี 1 สําหรับรูปคล่ืน

ส่ีเหล่ียมสามารถคํานวณไดจาก 
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รูปท่ี 1 การมอดเูลตความกวางพัลส 
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(a) ความกวางพัลส 20%    
(b)  ความกวางพัลส 50% 
(c)  ความกวางพัลส 80% 

 

2.2 ไมโครคอนโทรลเลอร 
ไมโครคอนโทรลเลอรไดมีการคิดคนพัฒนามา

อยางตอเน่ือง จนในปจจุบันมีไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล

ใหมๆเกิดขึ้นมามากมาย ลวนแลวแตมีศักยภาพในการ

ทํางานสูงดวยกันท้ังส้ิน แตในท่ีน้ีเราจะมาศึกษาการใช

งานไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล PIC ของทางบริษัท 

Microchip ซึ่งเปนไมโครคอนโทรลเลอรท่ีไดรับความนิยม

อยางแพรหลาย เน่ืองจากเปนไมโครคอนโทรลเลอรท่ีมี

ความสามารถและเพียบพรอมไปดวยทรัพยากรหรือ

ฟงกชันการใชงานตางๆ มากมาย เชน โมดูล Analog to 

Digital , Timer/Counter , USART , SPI , I 2 C , PWM 

และอ่ืนๆ ซึ่งสวนตางๆเหลาน้ีจะถูกสรางรวมอยูภายใน 

CPU เพียงตัวเดียว ทําให CPU สามารถทํางานไดหลายๆ

อยาง และสามารถลดในสวนของฮารดแวรบางอยางลง 

สวนในเร่ืองของความเร็ว CPU ตระกูลน้ีจะใชเวลาในการ

กระทําคําส่ังตางๆ เพียง 1 หรือ 2 ไซเคิลตอคําส่ังเทาน้ัน 

ทําใหมีความเร็วในการทํางานมากกวา CPU ท่ัวไปท่ี

ความถี่เดียวกัน ซึ่งในท่ีน้ีเราจะศึกษาเบอร 16F877 ดัง

แสดงในรูปท่ี 2 ดังน้ี 

                 

 รูปท่ี 2 ตําแหนงขาสัญญาณตางๆ ของ PIC16F877 

 ขาสัญญาณของ PIC16F877 น้ีมีท้ังหมด 40 ขา

ประกอบไปดวยขาท่ีทําหนาท่ีตางๆ โดยจะมีขาสัญญาณ

I/O Ports ท้ังหมด 33 ขาโดยสามารถนําไปใชเปนอินพุท

เอาทพุทไดท้ังหมดทุกขา ยกเวนขา RA4 ซึ่งโครงสราง

ภายในเปนแบบ Open Drain ดังน้ันหากตองการนําไปใช

เปนขาสัญญาณเอาทพุทจะตองตอตัวตานทานพูลอัพไว

ดวย สวนขาท่ีเหลือสามารถใชงานไดตามปกติ นอกจาก

ขาสัญญาณ I/O แลวยังประกอบไปดวยขาสัญญาณอ่ืนๆ 

อีกคือ ขาไฟเล้ียง กราวด ขารีเซ็ท และขาออสซิลเลเตอร 

3. การออกแบบและสรางเกาอี้รถเข็นไฟฟาสําหรับ

คนพิการ 

3.1 บล็อกไดอะแกรมการทํางาน                               

CONTROLLING 

HANDLE

MICROCONTROLLER

PIC16F877

H-BRIDGE

M1 M2

H-BRIDGE

USER

     
รูปท่ี 3 บล็อกไดอะแกรมการทํางานของเกาอ้ีรถเข็นไฟฟา 

 จากบล็อกไดอะแกรมคําส่ังควบคุมของผูใชงาน

จะถูกสงมาโดยผานคันโยกบังคับ แลวสงตอไปยัง

ไมโครคอนโทรลเลอร PIC16F877 ท่ีอยูในตัวเกาอ้ีรถเข็น

ไฟฟาดวยรหัสสัญญาณดิจิตอลตางๆกัน เพ่ือให

ไมโครคอนโทรลเลอรรับคําส่ังมาประมวลผลและควบคุม

การทํางานของมอเตอร M1, M2 ซึ่งใชเปนตัวขับเคล่ือน

เกาอ้ีรถเข็นไฟฟา โดยผานวงจรขับมอเตอร และควบคุม

การทํางานของเกาอ้ีรถเข็นไฟฟาตามท่ีผูใชงานตองการ 

อาทิเชน เดินหนา ถอยหลัง หยุด เล้ียวขวา เล้ียวซาย แบบ

ความเร็วนุมนวลและควบคุมความเร็วของเกาอ้ีรถเข็น

ไฟฟาท่ีความเร็วตางๆ ตอไป 
 

3.2 โครงสรางของเกาอ้ีรถเข็นไฟฟา 

 โครงสรางของเกาอ้ีรถเข็นไฟฟาน้ีจะมีขนาดยาว 
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(รวมแบตเตอรี) ขับเคล่ือนดวยลอหลัง 2 ลอ ซึ่งมีขนาด

เสนผานศูนยกลาง 30 ซม. ผานเฟองท่ีแกนโรเตอรของ

มอเตอรเกียร ท่ีมีพิกัดการทํางาน ดังน้ี  

3.2.1 กําลังมอเตอรท่ีใช 

กําหนดให เกาอ้ีรถเข็นไฟฟารับนํ้าหนักสูงสุดได 120 กก. 

รัศมีเฟองท่ีแกนโรเตอร เทากับ 2 ซม. (0.02 ม.) 

ความเร็วรอบของมอเตอร เทากับ 165 รอบ/นาที 

จากสมการ 60/N2mgrTPO π×=ω×=  W 

จะได 19.406
60

165
14.3202.08.9120PO =×××××=  W 

ดังน้ัน จึงเลือกมอเตอรเกียรสกูตเตอร ขนาด 24 V 330 

RPM 250 W จํานวน 2 ตัว ซึ่งมีกําลังรวมกันเทากับ 500 

W ในการขับเคล่ือนเกาอ้ีรถเข็นไฟฟาน้ี 

3.2.2 พิกัดของแบตเตอรี 

 ใชแบตเตอรีขนาด 12 V 35 AH ขนาด 420 W

จํานวน 1 กอน เปนตัวจายพลังงานใหกับวงจรกําลัง อัน

ไดแก มอเตอรเกียรสกูตเตอรขนาด 24 V 330 RPM 250 

W จํานวน 2 ตัว (M1, M2) สําหรับใชเปนตัวขับเคล่ือน

เกา อ้ีไฟฟา โดยควบคุมผานวงจรขับมอเตอร รุน H-

BRIDGE DRIVER SE-HB-100 และใชแบตเตอรีขนาด 

12 V 7.5 AH ขนาด 90 W จํานวน 1 กอน เปนแหลงจาย

พลังงานใหกับวงจรควบคุม อันไดแก วงจรเขารหัสคันโยก

บังคับ และวงจรไมโครคอนโทรลเลอร รุน ET-BASE 

PIC40/877 

3.2.3 พิกัดของวงจรขับมอเตอร 

 ใชวงจรขับมอเตอรรุน H-BRIDGE DRIVER SE-

HB-100 ซึ่งใชเพาเวอรมอสเฟทเบอร IRFP2907 ขนาด 

209 A 75 V จํานวน 4 ตัวเปนตัวขับมอเตอรเกียร 1 ตัว 

โดยรับสัญญาณอินพุทมาจากไมโครคอนโทรลเลอร

จํานวน 3 บิต อันไดแก RB0, RB1 และ RC1 โดยท่ี RB0, 

RB1 ซึ่งสงสัญญาณ Low หรือ High ออกมาจะทําหนาท่ี

ควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอร สวน RC1 ซึ่งสง

สัญญาณพัลสวิดธมอดูเลชั่นออกมาจะควบคุมความเร็ว

ของมอเตอร  ซึ่งมีตารางการทํางาน ดังน้ี 

Inputs Function 

RC1 = H RB0 = H, RB1 = L Forward 

RB0 = L, RB1 = H Backward 

RB0 = RB1 Motor Stop 

RC1 = L RB0 = X, RB1 = X Motor Stop 

L = Low  H = High X = Don’t care 
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         รูปท่ี 4 โครงสรางของเกาอ้ีรถเข็นไฟฟา 

3.3 วงจรควบคุม 

 วงจรควบคุมในท่ีน้ีจะประกอบดวยวงจร 3 สวน 

อั น ไ ด แ ก  ว ง จ ร เ ข า ร หั ส คั น โ ย ก บั ง คั บ  ว ง จ ร

ไมโครคอนโทรลเลอร PIC16F877 และวงจรขับมอเตอร  

ดังน้ี        

A

B

C

D

+5 V

1k

1k

1k

1k

S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8

รูปท่ี 5 วงจรเขารหัสคันโยกบังคบั    

MCLR

RA0
RA1
RA2
RA3

OSC1

OSC2

+5 V

5×10k

PI
C

16
F8

77

Reset

22 pF

22 pF

Vdd

Vss

RB1

RB2

RB3

RC1

RC2

RB0

10 MHz

M1Driver

Driver M2

A
B
C
D

รูปท่ี 6 วงจรการตอใชงานไมโครคอนโทรลเลอร

PIC16F877   

TLP250 220
1.2K

TLP250 220
1.2K

+12 V

+12 V

+12 V

TLP250 220
1.2K

TLP250 220
1.2K

+12 V

+12 V

M1

+12 V

RC1

RB0

RB1

+12 V

+12 V

+12 V

IRFP2907

IRFP2907 IRFP2907

IRFP2907

2N4401

2N4402

2N4401

2N4401

2N4401

2N4402

2N4402

2N4402

รูปท่ี 7 วงจรขับมอเตอร 

3.4 โปรแกรมควบคมุการทํางาน  

 โปรแกรมควบคุมการทํางานของเกาอ้ีรถเข็นไฟฟา
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น้ี จะเร่ิมจากการรับคําส่ังมาจากคันโยกบังคับแลวสง

ตอไปยังไมโครคอนโทรลเลอร PIC16F877 ท่ีอยูในตัว

เกาอ้ีเปนตัวควบคุมอีกทีหน่ึง ซึ่งใชภาษา PICBASICPRO 

ในการเขียนโปรแกรมควบคุมระบบท้ังหมด โดยสามารถ

แสดงใหเห็นไดดังในรูปท่ี 8 ซึ่งสามารถอธิบายการทํางาน

ได ดังน้ี เมื่อโยกคันโยกบังคับไปขางหนา ซึ่งสงรหัส 01H 

ออกไป ไมโครคอนโทรลเลอรก็จะส่ังใหเกาอ้ีไฟฟาเดินหนา

แบบนุมนวล กลาวคือ คอยๆ เพ่ิมความกวางพัลส ขึ้นทีละ 

20% เปนเวลา 300 mS ไปจนถึงความกวางพัลสท่ี

ตองการ ซึ่งในท่ีน้ีกําหนดไวท่ี 80%  กลาวคือ เกาอ้ีไฟฟา

จะเคล่ือนท่ีดวยความเร็วเร่ิมตนท่ีความกวางพัลส 20% 

เปนเวลา 300 mS แลวเพ่ิมความเร็วขึ้นเปน 40%  เปน

เวลา 300 mS แลวเพ่ิมความเร็วขึ้นเปน 60%  เปนเวลา 

300 mS จนกระท่ังถึงความเร็วท่ีตองการ คือ ท่ีความกวาง

พัลส 80% ในทํานองเดียวกัน เมื่อโยกคันโยกบังคับไปขาง

หลัง ซึ่งสงรหัส 03H ออกไป ไมโครคอนโทรลเลอรก็จะส่ัง

ใหเกาอ้ีไฟฟาถอยหลังแบบนุมนวล และเมื่อโยกคันโยก

บั ง คั บ ไป ท า ง ข ว า  ซึ่ ง ส ง ร หั ส  0 5 H อ อ ก ไ ป

ไมโครคอนโทรลเลอรจะส่ังใหเกาอ้ีไฟฟาเล้ียวขวาแบบ

นุมนวล เมื่อโยกคันโยกบังคับไปทางซาย ซึ่งสงรหัส 07H 

ออกไป จะเปนการส่ังใหเกาอ้ีไฟฟาเล้ียวซายแบบนุมนวล 

และเมื่อกดปุมบนทางขวาสุดท่ีอยูบนปลายคันโยก ซึ่งสง

รหัส 09H ออกไป จะเปนการส่ังใหเกาอ้ีไฟฟาเคล่ือนท่ีดวย

ความเร็วสูงสุดแบบนุมนวล เมื่อกดปุมบนกลางท่ีอยูบน

ปลายคันโยก ซึ่งสงรหัส 0BH ออกไป จะเปนการส่ังให

เกาอ้ีไฟฟาเคล่ือนท่ีดวยความเร็ว 80% ท่ีความเร็วสูงสุด

แบบนุมนวล เมื่อกดปุมบนทางซายสุดท่ีอยูบนปลายคัน

โยก ซึ่งสงรหัส 0DH ออกไป จะเปนการส่ังใหเกาอ้ีไฟฟา

เคล่ือนท่ีดวยความเร็ว 60% ท่ีความเร็วสูงสุดแบบนุมนวล 

เมื่อกดปุมลางสุดท่ีอยูบนปลายคันโยก ซึ่งสงรหัส 0FH 

ออกไป จะเปนการส่ังใหเกาอ้ีไฟฟาเคล่ือนท่ีดวยความเร็ว 

40% ท่ีความเร็วสูงสุดแบบนุมนวล และเมื่อทําการปลอย

คันโยกบังคับ ซึ่งสงรหัส 00H ออกไป ก็จะเปนการส่ังให

เกาอ้ีไฟฟาหยุดแบบนุมนวล กลาวคือ คอยๆ ลดความเร็ว

ลงทีละ 20% ท่ีความกวางพัลสสูงสุดเปนเวลา 300 mS 

จากความเร็วท่ีตองการจนถึงความเร็วศูนย ตามลําดับ ซ่ึง

โปรแกรมควบคุมการทํางานของเกาอ้ีรถเข็นไฟฟาน้ีจะมี

ลักษณะคลายกับการขับรถยนตมาก กลาวคือ สามารถ

เดินหนา ถอยหลัง หยุด เล้ียวขวา เล้ียวซาย แบบความเร็ว

นุมนวล ท่ีเวลาใดๆ ก็ไดตามท่ีผูใชงานตองการโดยการ

ควบคุมผานคันโยกบังคับ และเมื่อเกิดความผิดปกติขึ้นใน

ระบบ ผูใชงานสามารถควบคุมเกาอ้ีรถเข็นไฟฟาน้ีไดโดย

การปลอยคันโยกบังคับทันที ซึ่งจะทําใหเกาอ้ีรถเข็นไฟฟา

หยุดการเคล่ือนท่ีทันทีภายในระยะเวลา 1500 mS โดย

การลดความเร็วลงทีละ 20% ท่ีคาความเร็วสูงสุดจนถึง

ความเร็วศูนย                              
เริ่มตนการทํางาน

กําหนด

สภาวะเริ่มตน

รับขอมูลจาก

คันโยกบังคับ

ใช

ใช

ใช

ใช

เคลียรคาทุกอยาง

โยกไปขางหนา
เดินหนา

แบบนุมนวล

ถอยหลัง

แบบนุมนวล

หยุด

แบบนุมนวล

เลี้ยวขวา

แบบนุมนวล

เลี้ยวซาย

แบบนุมนวล

ใช

ใช

ใช

ใช ความเร็วที่ 100%

แบบนุมนวล

ใช

โยกไปขางหลัง

ปลอยคันโยก

โยกไปทางขวา

โยกไปทางซาย

กดปุมลาง

กดปุมบน

ซายสุด

กดปุมบน

กลาง

กดปุมบน

ขวาสุด

ความเร็วที่ 80%

แบบนุมนวล

ความเร็วที่ 60%

แบบนุมนวล

ความเร็วที่ 40%

แบบนุมนวล

    

 รูปท่ี 8 โปรแกรมการทํางานของเกาอ้ีรถเข็นไฟฟา 

 

 4. ผลการทดสอบ 

ทําการทดสอบความสามารถของเกาอ้ีรถเข็น
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ไฟฟาสําหรับผูพิการ ไดดังน้ี  

-  เกาอ้ีรถเข็นไฟฟาวิ่งไดนานตอเน่ือง 2 ชั่วโมง หรือ 

ระยะทาง 20 กิโลเมตร ตอการชารจ 1 คร้ัง 

-  ระยะเวลาในการชารจ 3 - 6 ชั่วโมง  

-  สามารถปรับระดับความเร็วได  4 ระดับ  

-  สามารถขามส่ิงกีดขวางท่ีมคีวามสูงประมาณ 4 ซม. ได 

-  ไตระดับความชันได 15 องศา มีลอดานหลังเพ่ือปองกัน

เกาอ้ีรถเข็นหงายไปดานหลัง 

และทําการทดสอบการทํางานของเกาอ้ีรถเข็น

ไ ฟ ฟ า น้ี โ ด ย ส ง คํ า ส่ั ง จ า ก คั น โ ย ก บั ง คั บ ไ ป ยั ง

ไมโครคอนโทรลเลอร  แลวใชออสซิลโลสโคปรุน HAMEG 

35 MHz ANALOG OSCILLOSCOPE HM303-6 วัด

สัญญาณคําส่ังจากไมโครคอนโทรลเลอรในตัวเกาอ้ีรถเข็น

ไฟฟาท่ีความกวางพัลสตางๆ ท่ี Volt/Div เทากับ 5 V และ 

Time/Div เทากับ 50 uS ดังน้ี 

   

รูปท่ี 9 คําส่ังจากไมโครคอนโทรลเลอรท่ีความกวางพัลส 

100%                  

              

รูปท่ี 10  คําส่ังจากไมโครคอนโทรลเลอรท่ีความกวางพัลส 

80%                      

             

รูปท่ี 11  คําส่ังจากไมโครคอนโทรลเลอรท่ีความกวางพัลส 

60%      

 

รูปท่ี 12  คําส่ังจากไมโครคอนโทรลเลอรท่ีความกวางพัลส 

40%             

และทําการวัดคาแรงดันเฉล่ียท่ีคาความกวางของ

พัลสตางๆ ดวยดิจิตอลมัลติมิเตอรรุน DM-332 แลวทํา

การเปรียบเทียบกับแรงดันเฉล่ียท่ีคํานวณได ดังน้ี 

ระดับ

ความเร็ว 

ความ

กวางพัลส 

คาแรงดันเฉลี่ย

ที่คํานวณได (V) 

คาแรงดัน

เฉลี่ยที่วดัได

(V) 

1 40% 4.8 4.60 

2 60% 7.2 7.19 

3 80% 9.6 9.31 

4 100% 12 11.42 

  

และทําการทดสอบความเร็วของเกาอ้ีรถเข็นไฟฟาท่ีระดับ

ความเร็วตางๆ ดวยโหลดคนน่ังนํ้าหนัก 65 กก. และ

กําหนดระยะทางคง ท่ีไว เท ากับ  10  เมตร  บนพ้ืน

ปูนซีเมนต โดยคาความเร็วหาไดจากสูตร ความเร็ว = 

ระยะทาง/เวลา (m/s) ดังน้ี 
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ระดับความเร็ว คร้ังที่ เวลา (s) ความเร็ว 

(m/s) 

ความเร็ว

เฉลี่ย (m/s) 

 

1 

1 11.37 0.88  

0.88 2 11.38 0.88 

3 11.29 0.89 

 

2 

1 10.10 0.99  

0.98 2 10.81 0.93 

3 9.78 1.02 

 

3 

1 8.10 1.23  

1.21 2 8.25 1.21 

3 8.30 1.20 

 

4 

1 6.10 1.64  

1.59 2 6.30 1.59 

3 6.54 1.53 

และทําการทดสอบคาความเร็วสูงสุด ความเรง 

และความหนวงตามมาตรฐาน ISO 7176-6:2001 ดังน้ี 

Maximum speed (
mmV ) , 

m/s 

Forward  

horizontal 

1.59 

Forward downhill 
o

3 ramp 

1.65 

Forward downhill 1.76 

o
6 ramp 

Forward uphill o
3 ramp 1.40 

Forward uphill o
6 ramp 1.21 

Rearward horizontal 1.50 

Acceleration , 2
s/m  Overall , 

omA  0.47 

Maximum , 
mmA  0.50 

Deceleration , 2
s/m  Overall , 

omR  0.35 

Maximum , 
mmR  0.40 

 

5. บทสรุป 

จากการทดสอบการทํางานของเกาอ้ีรถเข็น

ไฟฟาน้ี ผูใชงานสามารถสงคําส่ังจากคันโยกบังคับไปยัง

ไมโครคอนโทรลเลอรได และไมโครคอนโทรลเลอรสามารถ

รับคําส่ังจากคันโยกบังคับมาประมวลผลและควบคุมการ

ทํางานของเกา อ้ีรถเข็นไฟฟาไดทุกฟงกชัน อาทิเชน 

เดินหนา ถอยหลัง หยุด เล้ียวขวา เล้ียวซาย แบบความเร็ว

นุมนวลท่ีเวลาใดๆก็ได และเคล่ือนท่ีดวยความเร็วสูงสุด 

1.59 m/s ท่ีความกวางพัลส 100% และเกาอ้ีรถเข็นไฟฟา

น้ีสามารถเคล่ือนท่ีไดในบริเวณท่ีตองการ อาทิเชน บริเวณ

พ้ืนปูนซีเมนต พ้ืนดิน พ้ืนหญา และพ้ืนทรายท่ีแข็งและ

เรียบ ทําใหปลอดภัยและประหยัดแรงงานของผูใชงานได

อยางมาก และทําใหลดภาระการชวยเหลือ ดูแลจากคน

รอบขาง สังคม และภาครัฐได และวัสดุ อุปกรณในการ

สรางเกาอ้ีรถเข็นไฟฟาน้ีสามารถหาซื้อไดในทองถิ่นหรือ

ภายในประเทศ ทําใหประหยัดตนทุนลงไดเปนอยางมาก

อีกดวย 
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